1- Pied arotule

PIED A ROTULE

Matigre : acier de décolletage bruni
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2- Ensemble de bridage pivotant

Matiére:

Corps fonte maliéable, bague
acier,

Vis acier tralté XC 38, patin de
serrage en acier fraité.

Finition:
Peinture, patin de serrage en
acier traité.

Exemple de commande:
nim 04390-01
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3- Crampon pour piéces brutes

% CRAMPON
pour piéces brutes

Matiére : XC 10 Cémenté bruni HR¢ : 58-60
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4- Crampon plaqueur large

CRAMPON PLAQUEUR LARGE
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5- Vérin support horizontal
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VERIN SUPPORT HORIZONTAL

Matiére : Corps: Ft 25 peinte

Platon : acier de décolletage
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6- Dispositif hydraulique de bridage

61- Présentation

Les schémas ci-dessous représentent un dispositif hydraulique de bridage de pieces.
L'extrémité A de la bride 1 vient plaquer la piece (P) a usiner sur la table de la chaine
d'usinage. L'effort de serrage en A est obtenu par l'intermédiaire d'un veérin hydraulique
alimenté a travers un distributeur qui permet d'inverser la fonction des orifices d'admission et
de refoulement lors des phases de serrage et de desserrage.
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62- Travail a effectuer
a- Définir les classes d'équivalence cinématique de ce systéeme
b- Etudier les liaisons qui existent entre ces classes d'équivalence
c- Construire le graphe de liaisons des sous-ensembles
d- Dessiner le schéma cinématique de ce mécanisme
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7- Montage de tournage
Effectuer le méme travail que pour I'exercice 6
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8- Schématisation spatiale
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a- Etudier les liaisons qui existent entre les solides
b- Construire le graphe de liaisons du mécanisme
c- Dessiner le schéma cinématique spatial de ce mécanisme
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O- Loi d'entrée sortie — Exercices
9.1- Liaison héicoidale

Une liaison hélicoidale est constituée d'une vis (1) M14 Y
(pas de 2mm) et d'un écrou (2).
O
Donner la relation qu'il existe en entre : X
— larotation autour de (O, X) 1 2

~ latranslation suivant (O, X)

9.2- Crampon pour pieces brutes

Le schéma ci-contre représente le « crampon pour
piéce brutes » (page 3).

Donner le déplacement « a » du crampon sur X
en fonction du déplacement « b » de la vis selon
X
1
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9.3- Vérin support horizontal

Le schéma ci-dessous représente partiellement le « vérin support horizontal » (page 5).
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Donner le déplacement de la butée (2) by par rapport au déplacement du plateau (3)
pX etde l'angle A.

9.4- Crampon plaqueur large

Lagl

Le schéma ci-dessus représente un crampon plaqueur large. Donner le déplacement de
I'extrémité du crampon X en fonction d'un déplacement de la vis de 10 mm:

- graphiquement (le schéma est a I'échelle 1)

Modélisation et paramétrage des liaisons mécaniques TD - Page 11

STS Productique — Conception des outillages — Mécanique 09/2002 - jgb - modélisation_td.sxw



